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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 



(54) Verfahren zur Abstandsregelung von Kraftfahrzeugen 

(§7) Bei einem Verfahren zur Abstandsregelung von Kraftfahr- 
zeugen wird der Abstand zum vorausfahrenden Kraftfahr- 
zeug durch elne Me&einheit erfa&t, dieser durch eine 
Kontrolleinheit ausgowertet und in Abhangigkert der Aus- 
wertung ein geschwindigkeitsabhSngiger Sollabstand einge- 
stellt 

Vor der Akthrierung der Abstandsregelung Oder bei aktivier- 
ter Abstandsregelung kann hierbei vom Fahrer des Kraft* 
fahrzeugs durch BetStigung des Gaspedals und/oder des 
Bremspedals ein Wunschabstand fur den geschwindigkerts- 
abhangigen Sollabstand vorgegeben warden. 
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Beschreibung 



Bei Verfahren zur Abstandsregelung von Kraftfahr- 
zeugen wird der Abstand des eigenen Kraftfahrzeugs 
^5 zum vorherfahrenden Kraftfahrzeug ohne Eingriff des 
Fahrers durch eine automatische Steuerung der Fahrge- 
schwindigkeit eingestellt Mittels einer MeBeinrichtung 
wird hierzu unter Verwendung gerichteter elektroma- 
gnetischer Wellen (Laser, Radar) aus deren Laufzeit 
oder Phase ninformation der Abstand zum vorausfah- 
"fTE renden Fahrzeug auf der eigenen Fahrspur bestimmt 
Jf? und diese A bstands information einer Kontroll-/Steuer- 
JUJ* einheit zugefOhrt, die die Geschwindigkeit des Kraft- 
SES fahrzeugs durch einen Eingriff in Gas und/oder Bremse 
so steuert, daB der Abstand zum vorausfahrenden 
Kraftfahrzeug einem vorgegebenen Sollabstand ent- 
spricht. 

Bei bekannten Verfahren ist dieser Sollabstand kon- 
stant vorgegeben oder entspricht einem definierten ge- 
schwindigkeitsabhangigen Sicherheitsabstand; eine An- 
derung des Abstands bei der Abstandsregelung bei- 
spielsweise abhangig von der Verkehrssituation bzw. 
Verkehrsdichte (bei dichterem Verkehr ist oftmals ein 
geringerer Abstand zum Vordermann wunschenswert, 
urn ein Einscheren anderer Verkehrsteilnehmer vor das 
eigene Fahrzeug und der hiermit verbundenen Abbrem- 
sung zu verhindern) oder abhangig vom pers6nlichen 
Fahrstil des Fahrers ("sportliche*' Fahrer bevorzugen ei- 
nen geringeren Abstand zum Vordermann und stehen 
einer Abstandsregelung skeptisch gegenuber, die die- 
sem GefUhl nicht nachkommt, wahrend Fahrer rait ei- 
nem "ruhigen" Fahrstil einem anderen Fahrzeug mit 
groBeren Sicherheitsreserven folgen wollen) ist somit 
nicht moglkh. Des weiteren ist ein Verfahren bekannt, 
bei dem der Fahrer den vorgegebenen Sollabstand 
durch ein Potentiometer am Armaturenbrett variieren 
kann; nachteilig hierbei ist, daB der Fahrer ein weiteres 
Bedienelement handhaben muB und dadurch bei seiner 
Fahraufgabe zusatzlich belastet wird. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Ver- 
fahren gemaB dem Oberbegriff des Patentanspmchs 1 
anzugeben, mit dem eine flexible und variierbare Vorga- 
be des Sollabstands bei der Abstandsregelung auf einfa- 
che Weise mOglich ist. 

Diese Aufgabe wird gemaB der Erfindung durch das 
Kennzeichen des Patentanspruchs 1 geldst 

Vorteilhafte Weiterbildungen des Verfahrens erge- 
ben sich aus den Unteranspruchen. 

Fur den geschwindigkeitsabhangigen Sollabstand 
kann durch Betatigung von Gaspedal und/oder Brems- 
pedal bei der Aktivierung der Abstandsregelung ein be- 
stimmter Wunschabstand vorgegeben und bei aktivier- 
ter Abstandsregelung dieser Wunschabstand variiert 
werden. Die Vorgabe des Wunschabstands bei der Akti- 
vierung der Abstandsregelung erfolgt dadurch, daB der 
Fahrer vor der Aktivierung der Abstandsregelung sei- 
nen individuellen, der momentanen Fahrgeschwindig- 
keit entsprechenden Wunschabstand durch Betatigung 
von Gaspedal oder Bremspedal beim Hinterherfahren 
hinter einem Vordermann einstellt; entspricht der mo- 
mentane Abstand zum vorausfahrenden Kraftfahrzeug 
dem Wunschabstand, wird die Abstandsregelung durch 
die Betatigung eines Schalters oder Bedienhebels akti- 
viert, beispielsweise durch Betatigung eines Bedienhe- 
bels am Lenkrad. Die Vorgabe bzw. Variation des 
Wunschabstands bei aktivierter Abstandsregelung er- 
folgt dadurch, daB der Fahrer durch (leichte) Betatigung 
des Gas pedals bzw. des Bremspedals seinen Wunschab- 



stand reduzieren bzw. vergroBern kann. 

Bei aktivierter Abstandsregelung wird der Sollab- 
stand (in Abhangigkeit des vorgegebenen Wunschab- 
stands) als Funktion der momentanen Fahrgeschwindig- 
5 keit vorgegeben; die Sollabstande als Funktion der 
Fahrgeschwindigkeit und des Wunschabstands konnen 
beispielsweise als Kennlinien einer Kennlinienschar er- 
mittelt und in der Kontrolleinheit gespeichert werden. 
Bei einer Variation der Fahrgeschwindigkeit des Vor- 

io dermanns (und damit auch der eigenen Geschwindig- 
keit) wird der Sollabstand unter Zuhilfenahme dieser 
Kennlinien geschwindigkeitsabhangig angepaBt 

Eine Aktivierung der Abstandsregelung bzw. eine Va- 
riation des Wunschabstands bei aktivierter Abstandsre- 

15 geiung ist jedoch nur dann zulassig, wenn sich der Ab- 
stand zum Vordermann oder/und die Relativgeschwin- 
digkeit bezuglich des Vordermanns in einem zulassigen 
vorgebbaren Wertebereich befinden. Eine Deakuvie- 
rung der Abstandsregelung kann vom Fahrer durch 

20 starke Betatigung des Bremspedals oder Gaspedals 
(falls hierdurch vorgegebene Schweliwerte fur die 
Bremsverzdgerung oder Beschleunigung flberschritten 
werden) oder durch Betatigung eines Schalters oder Be- 
dienhebels vorgenommen werden; des weiteren wird 

25 die Abstandsregelung automatisch deaktiviert, wenn 
der Wunschabstand und/oder der Sollabstand und/oder 
die Relativgeschwindigkeit einen vorgebbaren Werte- 
bereich verlassen (beispielsweise bei einer starken Be- 
schleunigung oder Verzogerung des Vordermanns). 

30 Der Fahrer kann uber den aktueilen Status der Ab- 
standsregelung und/oder den momentanen Abstand 
zum Vordermann und/oder den vorgegebenen Wunsch- 
abstand und/oder den Sollabstand und/oder die Relativ- 
geschwindigkeit bezuglich des Vordermanns und/oder 

35 die Differenz aus aktuellem Wunschabstand und ge- 
schwindigkeitsabhangigem Sicherheitsabstand optisch 
oder akustisch durch eine geeignete Anzeigeeinheit in- 
formiert werden — beispielsweise bei gleichzeitiger 
Darstellung des aktueilen Gefahrenpotentials, das die 

40 Gefahrlichkeit der momentanen Fahrsituation charak- 
terisiert 

Das eifindungsgemaBe Verfahren erlaubt eine opti- 
mierte Abstandsregelung mit vorteilhaften Eigenschaf- 
ten: 
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— es ist mit einer sehr geringen Beiastung fur den 
Fahrer verbunden: da vorhandene, dem Fahrer be- 
kannte Bedienelemente (Gaspedal, Bremspedal) 
zur Vorgabe bzw. zur Variation des Wunschab- 
stands benutzt werden und keine zusatzliche Be- 
dienelemente erforderlich sind, wird der Fahrer in 
seiner Fahraufgabe nicht zusatzlich belastet oder 
abgelenkt 

— da die Wirkungsweise des Verfahrens ohne Ein- 
arbeitung intuitiv verstanden werden kann, wird 
eine hohe Akzeptanz erreicht 

— der Verkehrssicherheit wird durch Berucksichti- 
gung eines geschwindigkeitsabhangigen Sicher- 
heitsabstands bei der Vorgabe des Wunschab- 
stands Rechnung getragen: das Verfanren zur Ab- 
standsregelung kann nur dann aktiviert werden, 
wenn der Abstand zum vorausfahrenden Kraft- 
fahrzeug innerhalb des vorgegebenen Abstandsbe- 
reichs liegt; die untere Grenze dieses Abstandsbe- 
reichs wird geschwindigkeitsabhangig so nachge- 
fQhrt, daB der Sicherheitsabstand (unter bestimm- 
ten Annahmen fur die Fahrerreaktionszeit) einge- 
halten wird (dem Fahrer kann uber eine Anzeige- 
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einheit im Bereich des Armaturenbretts die Diffe- 
renz zwischen dem aktuell gewahlten Wunschab- 
stand und dem Sicherheitsabstand visuell angezeigt 
werden) 

— der persdnliche Fahrstil des Fahrers und die ak- 5 
tuellen Verkehrsbedingungen werden berucksich- 
tigt, da der Fahrer seinen Wunschabstand als Aus- 
gangswert fur die Abstandsregelung und als Vorga- 
bewert bei aktivierter Abstandsregelung selbst be- 
stimnien kann; individuelle Reaktionszeiten und die 10 
gewunschten Sicherheitsreserven k6nnen somit 
vom Fahrer nach seinem Ermessen gewahlt bzw. 
vorgegeben werden. 

Das Verfahren zur Abstandsregelung wird anhand 15 
der Zeichnung n&her erl&utert Dabei zeigen: 

Fig. 1 eineschematische Darstellung der Systemkom- 
ponenten fur die Abstandsregelung, 

Fig. 2a, 2b jeweils ein Blockschaltbild der System- 
komponenten eines Radarsystems zur Abstandsrege- 20 
lung, 

Fig. 3 ein Diagramm der Kennlinienschar mit ver- 
schiedenen Kennlinien fur den von der Fahrgeschwin- 
digkeit und dem Wunschabstand abh&ngigen Sollab- 
stand, 25 

Fig. 4 eine Anzeigeeinheit zur Anzeige der verschie- 
denen Abstandsbereiche. 

GemaB der Fig. 1 besteht das mitteis elektromagneti- 
scher Wellen 11 (beispielsweise Lasers trahlung oder ge- 
bundelte Radars trahlung) arbeitende System zur Ab- 30 
standsregelung aus einer MeBeinheit 1 zur Bestimmung 
des Abstands zum vorausfahrenden Kraftfahrzeug auf 
der eigenen Fahrsuur, einer Kontrolleinheit 2, die die 
Abstandsinformation verarbeitet bzw. auswertet und 
die Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs in geeigneter 35 
Art und Weise durch Eingriffe in Bremse oder Drossel- 
klappe 3 steuert 

Gem£B dem im Blockschaltbild der Fig. 2a und 2b 
dargestellten Radarsystem zur Abstandsregelung arbei- 
tet die MeBeinrichtung 1 als Radarsensor mit elektro- 40 
magnetischen Wellen (Radars trahlung) 11 der Frequenz 
77 GHz; zusfitzlich kann die Relativgeschwindigkeit 
zwischen dem eigenen Kraftfahrzeug und dem voraus- 
fahrenden Kraftfahrzeug ohne zus&tzliche Sensoren 
durch Auswertung der Phaseninformation der Radar- 45 
s trahlung 11 gewonnen werden. Der Radarsensor 1 ist 
mit einer Kontrolleinheit 2 verbunden, die aus einem 
RadarsteuergerSt 21 als Auswerteeinheit und einem 
Tempomat oder elektronischen GassteuergerSt 22 
(Fig. 2a) bzw. zusatzlich einem ABS-SteuergerSt 23 50 
(Fig. 2b) als Steuereinheit besteht Die Steuereinheiten 
22 bzw. 23 steuern die Drosselklappe 3 (F5g. 2a) bzw. 
zus&tzlich die Bremsventile 4 (Fig. 2b). Bei dem in der 
Fig. 2a dargestellten Radarsystem wird die Abstandsre- 
gelung ohne Bremseneingriff ermdgiicht, so daB keine 55 
zusltzlichen Hardwarekosten entstehen. Bei dem in der 
Fig. 2b dargestellten Radarsystem sind durch den zu- 
sStzlichen Bremseneingriff grdBere Verzogerungswerte 
erreichbar. 

DieFig.3zeigteinDiagnunmfurdiezueinerKennli- eo 
nienschar KLS zusammengefaBten Kennlinien 
KL1 — KL5, die den Zusammenhang zwischen der Fahr- 
geschwindigkeit v und dem Sollabstand d s abhangig 
vom vorgegebenen Wunschabstand d w wiedergeben. 
Die Kennlinien KL4 f KLS im "oberen" Teil des Dia- « 
gramms reprSsentieren ein en "ruhigeren" Fahrstil mit 
groBem Wunschabstand d w , die Kennlinien KL1, KL2 
im "unteren" Teil des Diagramms einen "sportlichen B 
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Fahrstil mit kleinerem Wunschabstand d w , der entspre- 
chend kurzere Reaktionszeiten des Fahrers erfordert. 
Der jeweilige Verlauf der einzelnen Kennlinien 
KL1 — KLS wird anhand eines die jeweiligen Fahreigen- 
schaften des Fahrers charakterisierenden "Fahrermo- 
dells" unter Beriicksichtigung bestimmter definierter 
Faktoren vorgegeben — beispielsweise anhand der(ge- 
gebenenfalls geschwindigkeitsabhangigen) Vorgaben 
des Fahrers fur die Bremsverz6gerung oder Beschleuni- 
gung oder der Reaktionszeiten des Fahrers (beispiels- 
weise kann bei der Vorgabe der Kennlinien KL1 — KLS 
unter anderem berucksichtigt werden, daB nahezu aile 
Fahrer bei hdheren Fahrgeschwindigkeiten v gefuhls- 
maBig groBere Bremsverz6gerung bei der EinschStzung 
des Sicherheitsabstand es als erforderlich ansehen). Der 
Zusammenhang zwischen Sollabstand d$ und Fsuorge- 
schwindigkeit v ist somit im allgemeinen nichtlinear, 
d. h. die Kennlinien KL1 — KL5 sind in der Regel keine 
Geraden. 

Bei der Aktivierung der Abstandsregelung wird durch 
die Anfangsbedingungen do fur den Wunschabstand d w 
und v 0 fur die Fahrgeschwindigkeit v eine der Kennli- 
nien KL1 — KL5 seiektiert (gemaB Fig. 3 beispielsweise 
die Kennlinie KL3). Diese Kennlinie KL3 gibt den ge- 
schwindigkeitsabhingigen Sollabstand d s vor, der bei 
einer Veranderung der Fahrgeschwindigkeit des Vor- 
dermanns (und daraus resultierend auch der eigenen 
Fahrgeschwindigkeit v) variiert wird. Falls die vorgege- 
benen Anfangsbedingungen do fur den Wunschabstand 
d w und v 0 fur die Fahrgeschwindigkeit v einer der Kenn- 
linien KL1 — KLS der Kennlinienschar KLS nicht exakt 
zugeordnet werden kann, kSnnen diese anhand der vor- 
handenen Kennlinien KL1 — KLS interppliert werden. 
Beispielsweise wird bei einem linearen Zusammenhang 
zwischen dem Sollabstand d s und der Fahrgeschwindig- 
keit v (die Kennlinien KL1 — KLS der Kennlinienschar 
KLS sind somit Geraden) die Abstandsregelung durch 
einen "ruhigen" Fahrer bei der Fahrt auf einer mehrspu- 
rigen Autobahn mit einer Fahrgeschwindigkeit v 0 von 
100 km/h bei einem momentanen Ab stand do zum Vor- 
dermann von SO m aktiviert Die hierdurch selektierte 
Kennlinie KL wird somit durch die lineare Gleichung 

Sollabstand d« = Fahrgeschwindigkeit v x l£s 

beschrieben (Tacho-Halbe-Regel"). Wenn der Vorder- 
mann seine Fahrgeschwindigkeit v auf 130 km/h erhdht, 
wird der Sollabstand d s entsprechend der vorgegebenen 
Kennlinie KL auf 65 m vergrdBert, wahrend bei einer 
Reduzierung der Fahrgeschwindigkeit v des Vorder- 
manns auf 60 km/h (beispielsweise im dichteren Ver- 
kehr) der Sollabstand d s auf 30 m verringert wird Ein 
"sportlicher* Fahrer aktiviert die Abstandsregelung bei- 
spielsweise bei einer Fahrgeschwindigkeit vo von 
130 km/h und einem Abstand do zum Vordermann von 
45 m. Hierdurch wird eine Kennlinie KL durch die Glei- 
chung 

Sollabstand d t « Fahrgeschwindigkeit v x 1,25 s 

beschrieben. Fails der Vordermann beispielsweise seine 
Fahrgeschwindigkeit v auf 100 km/h reduziert, wird der 
Sollabstand d s auf ca. 35 m erniedrigt 

Bei aktivierter Abstandsregelung kann der Wunsch- 
abstand d v verlndert und damit eine andere Kennlinie 
KL der Kennlinienschar KLS seiektiert werden; bei- 
spielsweise wird durch eine Bet&tigung des Gasped als 
der Wunschabstand dw erniedrigt und damit eine Kenn- 
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linie KL mit "kleinerem" Index selektiert, wahrend durch 
eine (leichte) Betatigung des Bremspedals der Wunsch- 
abstand d w vergrdBert und dadurch eine Kennlinie KL 
mit "grdBerem" Index selektiert wird. 

Ein Abschaiten bzw. eine Deaktivierung der Ab- 5 
standsregelung erfolgt automatisch, wenn das Gaspedal 
Oder das Bremspedal starker betatigt wird (beispiels- 
weise bei Einleitung eines Oberholmandvers oder 
Bremsmandvers) und/oder wenn Sollabstand d s oder 
Wunschabstand d w einen vorgegebenen Wertebereich 10 
verlassen, d. h. wenn der Abstand zum vorausfahrenden 
Kraftfahrzeug den MeBbereich der MeBeinheit uber- 
schreitet oder den minimalen Sicherheitsabstand unter- 
schreitet, und/oder wenn die Relativgeschwindigkeit 
bezOglich des Vordermanns einen vorgegebenen Wer- 15 
tebereich verlaflt (d.h. wenn eine zu starke Beschleuni- 
gung bzw. Bremsverzogerung fur den Folgebetrieb not- 
wendig ware). Durch den Fahrer kann die Abstandsre- 
gelung manuell, beispielsweise durch Betatigung eines 
Schalters oder eines Bedienhebels, deaktiviert werden. 20 

GemaB der Fig. 4 ist eine Anzeigeeinheit ANZ mit 
drei unterschiediichen Anzeigebereichen dargestellt, die 
unterschiedlichen Abstandsbereichen des Wunschab- 
stands d w bzw. des Sollabstands d s entsprechen. 

Der mittlere Anzeigebereich N (Normalbereich) — 25 
hier befindet sich der Wunschabstand d w zwischen den 
Grenzwerten do und du — zeigt dem Fahrer an, daB die 
Abstandsregelung aktivierbar ist; innerhalb des Ab- 
standsbereichs d g < d w < d u kann der Wunschabstand 
d w zum Vordermann durch den Fahrer variiert werden. 30 

Wird der Wunschabstand d w zu klein vorgegeben 
oder unterschreitet der Sollabstand d 5 einen Schwell- 
wert do (dw < dG bzw. d 8 < dc\ wandert der Anzeige- 
zeiger in den gefahrlichen Bereich G, in dem die Ab- 
standsregelung deaktiviert (abgeschaltet) wird bzw. sich 35 
nicht aktivieren laBt 

Wird der Wunschabstand d w zu groB vorgegeben 
oder ubersteigt der Sollabstand d s einen Schwellwert d u 
(dw > d u bzw. d s > duX wird der Anzeigezeiger in den 
ungefahrlichen Anzeigebereich U gesteuert; hier wird 40 
die Abstandsregelung ebenf alls deaktiviert, da diese a us 
meBtechnischen Grunden nicht sinnvoll ist (der Vorder- 
mann kann in Kurven nicht unter alien Umstanden ein- 
deutig verf olgt werden). 

Neben einer Anzeigeeinheit kann auch eine haptische 45 
Schnittsteile zum Fahrer vorgesehen werden, die bei- 
spielsweise durch ErschQtterung des Lenkrades oder 
des Fahrersitzes den Fahrer Qber das Gefahrdungspo- 
tential informiert, wenn der Schwellwert dG unterschrit- 
ten wird 50 

Paten tansprGche 

1. Verfahren zur Abstandsregelung von Kraftfahr- 
zeugen, wobei der Abstand zum vorausfahrenden 55 
Kraftfahrzeug durch eine MeBeinheit (1) erfaBt und 
durch eine KontroUeinheit (2) ausgewertet wird 
und in Abhangigkeit der Auswertung ein geschwin- 
digkeitsabhangiger Sollabstand (d$) eingestellt 
wird, dadorch gekennzeichnet, daB vor der Akti- $q 
vierung der Abstandsregelung oder bei aktivierter 
Abstandsregelung vom Fahrer des Kraftfahrzeugs 
durch Betatigung des Gaspedals (3) und/oder des 
Bremspedals (4) ein Wunschabstand (d w ) fur den 
geschwindigkeitsabhangigen Sollabstand (d s ) vor- 65 
gegeben werden kann. 

Z Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB durch Vorgabe des Wunschabstands 
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(dw) eine bestimmte Kennlinie (KL) a us einer 
Kennlinienschar (KLS) selektiert wird, durch die 
der Zusammenhang zwischen der Fahrgeschwin- 
digkeit (v) und dem Sollabstand (d s ) f estgelegt wird 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Verlauf der Kennlinien (KL) der 
Kennlinienschar (KLS) abhangig von einem Fah- 
rermodell mit Kriterien fur die, gegebenenf alls ge- 
schwindigkeitsabhangigen, Fahreigenschaften des 
Fahrers vorgegeben wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Fahreigenschaften des Fahrers 
anhand von geschwindigkeitsabhangigen Werten 
fur dessen gewahlte BremsverzSgerungen und/ 
oder dessen gewahlte Beschleunigungen und/oder 
dessen Reaktionszehen charakterisiert werden. 

5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bb 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Kennlinien (KL) 
der Kennlinienschar (KLS) in der KontroUeinheit 
(2) abgespeichert werden. 

6. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB bei der Akti vierung 
der Abstandsregelung der momentane Abstand 
(do) zum vorausfahrenden Kraftfahrzeug als 
Wunschabstand (d w ) festgelegt wird. 

7. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, daB bei aktivierter Ab- 
standsregelung der Wunschabstand (d w ) durch eine 
Betatigung des Gaspedals (3) verringert wird, falls 
die Beschleunigung einen vorgegebenen Schwell- 
wert nicht uberschreitet 

8. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB bei aktivierter Ab- 
standsregelung der Wunschabstand (d w ) durch eine 
Betatigung des Bremspedals (4) vergrdBert wird, 
falls die Bremsverzdgerung einen vorgegebenen 
Schwellwert nicht Uberschreitet. 

9. Verfahren nach einem der Anspruche 6 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Wunschabstand 
(d w ) innerhalb eines bestimmten, durch Abstands- 
Schwellwerte (da du) festgelegten Abstandsbe- 
reich vorgegeben werden kann. 

10. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Akti vierung der 
Abstandsregelung vom Fahrer des Kraftfahrzeugs 
fiber einen Schalter oder Bedienhebel vorgenom- 
men wird. 

11. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Aktivierung der Abstandsrege- 
lung vorgenommen werden kann, wenn der 
Wunschabstand (d w ) innerhalb eines bestimmten 
Abstandsbereichs liegt 

1Z Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Aktivierung der Abstands- 
regelung vorgenommen werden kann, wenn die 
Relativgeschwindigkeit (vr) des Kraftfahrzeugs be- 
zfiglich des vorausfahrenden Kraftfahrzeugs inner- 
halb eines bestimmten Geschwindigkeitsbereichs 
liegt. 

13. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine Deaktivierung 
der Abstandsregelung vom Fahrer des Kraftfahr- 
zeugs Qber einen Schalter oder Bedienhebel vorge- 
nommen wird. 

14. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine Deaktivierung 
der Abstandsregelung erfolgt, wenn durch eine 
starke Betatigung des Bremspedals oder des Gas- 
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f % pedals ein Schwellwert fur die Bremsverzogemng 
oder die Beschleunigung uberschritten wird 

15. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 12, 
— £ dadurch gekennzeichnet, daB eine Deaktivierung 

O der Abstandsregelung erfolgt, wenn der Wunsch- 5 
^5 abstand (d w ) auBerhalb eines bestimmten Ab- 
standsbereichs vorgegeben wird oder der Sollab- 
stand (d$) einen bestimmten Abstandsbereich ver- 
^ laflt 

16. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 12, io 
dadurch gekennzeichnet, daB eine Deaktivierung 

*— der Abstandsregelung erfolgt, wenn die Relativge- 
schwindigkeit (vr) des Kraftfahrzeugs bezuglich 
Qj des vorausfahrenden Kraftfahrzeugs einen be- 
stimmten Geschwindigkeitsbereich verlSBt is 

17. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 16, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Aktivierungsbe- 
reich fur die Abstandsregelung und/oder der vor- 
gegebene Wunschabstand (d w ) und/oder der mo- 
mentane Sollabstand (d $ ) und/oder die Relativge- 20 
schwindigkeit (vr) auf einer Anzeigeeinheit (ANZ) 
dargestellt werden. 

18. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 17, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Bereichsgrenzen 
fur den Aktivierungsbereich der Abstandsregelung 25 
und/oder fur den Abstandsbereich des Wunschab- 
stands (d w ) und/oder fur den Abstandsbereich des 
Sollabstands (d s ) und/oder fur den Geschwindig- 
keitsbereich der Relativgeschwindigkeit (vr) op- 
tisch oder/und akustisch angezeigt werden. 30 



Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen 



40 



45 



50 



55 



60 



i 



THIS PAGE BLANK (uspto) 



- Leerseite - 




602018/51 



o 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 



O 

O ■ I -I I 

O 



</2> 




Nummer: DE 44 37 679 Af 

Int. CI. 6 : 6 08G 1/16 

Offenlegungstag: 2. Mai 1996 




zz- 



Zb 



pie. Zb 




VCLS 




FIG.3 



PIG. 4 



602018/51 



